





























JurusanJenjang	: Teknik Komputer: Diploma III






















Ketua Jurusan Teknik Komputer	Dosen Pembimbing
	
	






“ Jangan pernah mengucapkan selamat tinggal jika kamu masih mau mencoba, jangan pernah menyerah selama kamu masih merasa sanggup, jangan kamu mengatakan tidak mencintainya lagi jika kamu masih tidak dapat melupakannya”.

“ Optimis dalam menghadapi segala tantangan, percaya diri dalam melewati dalam segala rintangan, dan bertanggung jawab dalam segala persoalan”.

“ Ilmu adalah emas, dimanapun tempatnya, kedudukannya terhormat”.
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